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(54) Dispositif de commande d arret du fonctlonnement d'un moteur asynchrone monophas6 a 
condensateur 



(57) Uinvention a trait k un dispositif de commande 
d*arr§t du fonctionnement d*un moteur asynchrone 
monophase k condensateur en cas de detection d'une 
surcharge de ce moteur par rapport a une valeur seuil. 

Ge dispositif est caracteris^ en ce qu il comporte, 
d'une part, des moyens de mesure (8) du d6phasage 
done du temps de retard entre ia tension d'alimentation 



de ce moteur (2) et le courant traversant le bobinage prin- 
cipal B1 et. d'autre part, des moyens de commande 
d'an-St (14) k m§me de couper l aiimentaticn du moteur 
(2) en cas de mesure d'un temps de retard Inferieur k 
une valeur seuii en memoire (13). 
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Description 

Dispositif de commande d'arrSt du fonctionnement 
d'un moteur asynchrone monophase ^ condensateur en 
cas de surcharge de ce moteur par rapport a une valeur 
seuil. 

En fait, il existe dej^. k I'heure actueHe, des disposi- 
tifs k mSme de detecter qu'un moteur asynchrone mono- 
phase ^ condensateur fbnctionne en surcharge et. par 
cons^uent de commander Tarrfit de ce moteur. Un tel 
dispositif est notamment decrit dans le document FR-A- 
2.649.260. Plus precisement, ce dispositif comporte, 
d'une part un circuit a m§me de deli vrer une tension con- 
tinue homoth§tique de la tension aux bornes du conden- 
sateur de dephasage du moteur et. d*autre part, un 
circuit d6livrant une tension constante de reference. Get 
ensemble est complete par un drcuit comparateur qui 
vient comparer les deux tensions issues des circuits pre- 
cedents pour d^ivrer. en fin de compte. un signal d'arrSt 
lorsque la tension continue homothetique devient 6gale 
ou inferieure a la tension de reference. 

II est par aiileurs prevu que le circuit k mime de d^ii- 
vrer la tension de reference soit asservi au reseau. de 
maniere k delivrer une tension k tout moment propor- 
tionnelle k la tension du reseau. quelles que soient les 
variations que subit cette dernidre. 

En fait, un tel dispositif presente un certain nombre 
d'inconvenients lies k son manque defiabiltte. son temps 
de reponse long et aux reglages qu'il necessite par rap- 
port aux caracteristiques specif iques de chaque moteur. 

Tout particulierement. I'ensemble est dependant de 
la temperature du moteur. dans la mesure ou celle-d 
influence la tension aux bornes du condensateur de 
dephasage. De plus, ce dispositif etant base sur le prin- 
cipe d'une comparaison de tensions continues. Ton ne 
peut en d^uire un quelconque resultat qu'aprte ecou- 
lement d'un certain temps correspondant k plusieurs 
alternances de la tension aux bornes dudit condensateur 
de dephasage. Or. ce retard au niveau du temps de 
reponse du dispositif peut engendrer de graves inci- 
. dents. Tout particulierement dans le cadre de I'applica- 
tion d'un tel moteur asynchrone monophase pour la 
commande d'enroulement et ded^roulement d'un tablier 
d'un volet roulant. 

Ainsi. bien qu'il soit precise, dans ce document FR- 
A-2. 649.260, que ce dispositif de commande d'arr§t peut 
6galement intervenir pour arreter le moteur en fin de 
course d'enroulement et de deroulement du tablier, 11 faut 
observer que cela n'est possible que si Ton est pr§t k 
certaines concessions. Notamment, lors de la mont6e 
du tablier de volet roulant et en arrivant en fin de course 
haute, 11 est fort probable que le retard k la commande 
d'arrdt du moteur entraTne la mise sous tension du tablier 
sollicitant, fortement, les liaisons articulees reliant deux 
lames successives de ce tablier. Comme il est frequent 
d'utiliser un mime moteur pour diff erentes tailles de volet 
roulant. cette mise sous contrainte. resultant du retard k 
rarr§t d'un moteur eventuellement surpuissant. peut 
entraTner la rupture du tat)lier. 
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Dans le cas inverse, lors de la descente du tablier 
du volet roulant ce retard de la commande d an-it du 
moteur en fin de course basse engendre une mise sous 
contrainte du dispositif d'anti-soulivement du tablier du 
5 volet roulant dont est generalement equipe ce demier. 
Ainsi, 1^1 encore, cette mise sous contrainte d'un tel dis- 
positif d'anti-soulivement constitue par des moyens 
d'articulation specifiques reliant I'arbre d'enroulement k 
la premiire lame du tablier. peut itre sup^rieur k la risis- 
10 tance mecanique de I'ensemble. 

La solution pourrait, eventuellement. consister k 
ajuster en consequence, le seuil difini par la tension 
constants de reference de maniire k rendre le dispositif 
plus sensible. Toutefois. en raison d'une variation de ten- 
75 sion aux bornes du condensateur de dephasage. malgri 
tout modere. par rapport au couple du moteur. Ton ne 
peut rendre le dispositif de commande d'arrit trop sen- 
sible, sans quoi la moindre resistance due aux frotte- 
ments ou autres rencontree par le tablier lors de sa 
20 montee ou de sa descente. entrainerait Tarrit du moteur 
de maniire intempestive. 

Finalement. ce dispositif de commande d'arrit 
connu est forcement fonction des caracteristiques du 
moteur et tout particuliirement de la capacite du con- 
25 densateur de dephasage. mais aussi de la tension du 
reseau de sorte qu il convient, systimatiquement. de 
proceder k des reglages. Ceci est. bien sur. contraignant 
lors de la conception du dispositif. mais. surtout. il peut 
y avoir, de ce fait, deriglage dans le temps. Par conse- 
30 quent, un tel dispositif de commande d'arrit s'avere. en 
outre, peu fiable. 

II est egalement connu, au travers du document US- 
A-5.151.638, un autre dispositif k mime de detecter 
qu'un moteur fbnctionne dans des conditions de sur- 
35 charge. Dans ce but. ce dispositif examine revolution de 
Tangle de diphasage entre la tension et le courant aux 
bornes du moteur. En fait, il est precisi. dans le cadre 
de ce document, que I'angle de diphasage tend vers 
zero lorsque la charge du moteur augmente. Ainsi. selon 
40 ce dispositif connu. il est prevu de detecter le passage 
a zero de cette tension et du courant. des moyens appro- 
pries itant alors, k mime d'imettre un signal represen- 
tatif du temps de retard de I'un par rapport k I'autre. Tout 
particulierement. il est utilise un tore ferromagnitique 
45 pour ditecter le passage k zero du courant 

En fait, il convient d'observer que la mesure du 
dephasage est realisee sur la tension du secteur alimen- 
tant le moteur et le courant total traversant ce dernier. 
Or, s'il existe bel et bien une relation entre le dephasage 
so de cette tension et ce courant total, d'une part, et la 
charge du moteur. d'autre part, il ne s'agit pas. d'une 
fagon systematique, d'une relation de proportionnalite. 
De plus, elle est strictement dependante des caracteris- 
tiques du moteur. Ceci signif ieque ces dispositif s doivent 
55 §tre regies en fonction du moteur commande. qui plus 
est, au travers d'operations de tests et autres, ce qui. 
finalement. ne fait qu'augmenter leur cout de revient En 
outre, des I'instant qu'il y a necessite de reglage. il y a 
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possibilite de dereglage de sorte que le dispositif s'avere 
peu fiable. 

La presente invention se veut k meme de repondre 
k rensembiedes inconvenients precites. ceci au travers 
d'un dispositif de commande d'an-^t du fonctionnement s 
d'un moteur asynchrone monophase, d'une tr6s grande 
precision, apte a d^tecter de mani^re quasi instantanee. 
une surcharge du moteur en vue d'en couper Talimenta- 
tion. Cette precision provient ^alement du fait que le 
seuil de detection de surcharge est quasiment ind^pen- w 
dant des param^res du moteur tel que la capacity du 
condensateur de dephasage ou encore la temperature 
de fonctionnement de ce moteur. 

A cet effet. I'invention concerne un dispositif de com- 
mande d'arr§t du fonctionnement d'un moteur asyn- is 
chrone monophase a condensateur en cas de detection 
d'une surcharge de ce moteur par rapport k une valeur 
seuil. caract^ls^ par le fait qu'il comporte. d'une part, 
des moyens de mesure du dephasage done du temps 
de retard entre la tension d'alimentation de ce moteur et 20 
le courant traversant le bobinage principal et. d'autre 
part, des moyens de commande d'arr^t a m§mede cou- 
per ralimentation du moteur en cas de mesure d'un 
temps de retard inferieur k une valeur seuil en memoire. 

Finalement. Tobjet de I'invention consists k mesurer 2S 
le temps de retard, non pas entre la tension aux bornes 
du moteur et le courant total traversant ce dernier, mais 
entre la tension du moteur et le courant dans le bobinage 
principal. Cette maniere d'operer. si elle est originale 
dans la mesure ou Ton vient. pour la premiere fois, mesu- so 
rer un parametre ei Tinterieur m§me du moteur et non, 
simplement. sur les cdbles d'alimentation de ce dernier, 
a pour avantage de conduire k une relation de propor- 
tionnalite entre la mesure du dephasage effectue et la 
charge appliquee au moteur. Or, de 1^ il en decoule que 3S 
le dispositif devient quasi ind^endant des parametres 
du moteur, tout particulierement de la capacite du con- 
densateur de dephasage ou encore de la temperature 
de fonctionnement de ce moteur. En outre, il est insen- 
sible aux variations de la tension secteur dans une plage 40 
normale. 

De plus, le dispositif de commande a un temps de 
reponse quasi instantane, puisqu'il est en mesure de 
d6tecter une surcharge du moteur k la suite des mesures 
effectuees sur une demi aiternance. 

D'autres buts et avantages de ia presente invention 
apparaTtront au cours de la description qui va suivre se 
rapportant a un example de realisation illustre dans les 
dessins joints en annexe. 

so 

la figure 1 represente un schema synoptique de 
Pensemble electronique composant le dispositif 
selon rinvention. 

la figure 2 est une representation graphique du ss 
signal correspondant a la tension du secteur : 




la figure 3 est la transformation du signal de la ten- 
sion en un signal sensibiement carre apte k §tre 
interprete sous forme d'une commande logique : 

la figure 4 est une representation graphique du 
signal correspondant au courant traversant le bobi- 
nage principal : 

ta figure 5 est la transformation du signal du courant 
en un signal sensibiement carre apte k §tre inter- 
prete sous forme d'une commande logique. 

Tel que represente dans la figure 1. Ia presente 
invention est relative a un dispositif 1 de commande 
d'arr§t de fonctionnement d'un moteur asynchrone 
monophas6 2 k condensateur 3. 

Ainsi. ce moteur 2 se distingue par un bobinage prin- 
cipal B1 et un bobinage auxiliaire B2. d'une part, raccor- 
d^ au commun 4 du secteur S et. d'autre part, relies 
entre eux par le condensateur de dephasage 3 k m§me 
de creer le champ tournant pour ta commande en rota- 
tion du rotor. A noter, k ce propos. que le bobinage prin- 
cipal B1 est encore raccord6 k la borne 7 du secteur S. 

Quant au dispositif de commande d'arrgt 1 . tel que 
d^^ precise plus haut. il a pour but de detecter une even- 
tuelle surcharge du moteur 2 par rapport a une valeur 
seuil en vue de commander, de maniere quasi instanta- 
nee. rarr§t du fonctionnement de ce moteur 2. Dans ce 
but et selon rinvention, le dispositif de commande d'arr§t 
1 comporte des moyens 8 pour mesurer le dephasage. 
done le temps de retard entre la tension d'alimentation 
du moteur 2, done du secteur S, et le courant traversant 
le bobinage principal B1 . L'on comprendra. bien evidem- 
ment, que. selon le sens de rotation communique au 
moteur 2. le rdle des bobinages 81 , B2 est inverse, Cela 
n'empeche que la mesure du dephasage de la tension 
sera toujours eff ectuee par rapport au courant traversant 
le bobinage Intervenant k titre principal. 

Conformement ^ I'invention. les moyens de mesure 
8 du temps de retard entre la tension secteur et le cou- 
rant traversant le bobinage principal B1 comportent des 
moyens de detection 9 du passage k zero de la tension 
secteur, ainsi que des moyens de detection 10 du pas- 
sage a zero du courant traversant le bobinage principal 
B1. Finalement, le dispositif 1 comporte un microproces- 
seur 11 relie k une horloge 12 et qui est k meme de 
mesurer le temps de retard en vue de le comparer k une 
valeur seuil connue d'une memoire 1 3. pour commander, 
le cas echeant, I'an-et du moteur 2 k I'aide de moyens de 
commande 14 appropries. 

II convient d'observer que, le dispositif 1 comporte, 
en outre, une alimentation basse tension a courant con- 
tinu 19 intervenant. notamment. dans la commande du 
microprocesseur 1 1 . Tout particulierement, l'on retrouve 
au niveau des circuits de cette alimentation a courant 
continu basse tension 19. des moyens 17 pour abaisser 
la tension et la puissance, ces moyens 1 7 etant definis. 
plus particulierement. par une resistance et un conden- 
sateur 18. Puis, k cet ensemble, est associe un circuit 
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20 de redressage du courant de conception dassique et 
prec^dant un regulateur de tension 21 . Par cons^uent, 
en sortie de ce dernier Ton dispose d'une alimentation k 
courant continu basse tension a meme d'intervenir dans 
le cadre des conmnandes logiques regues ou emises par $ 
le microprocesseur 1 1 . 

Quant aux moyens de detection 9, ils consistent en 
un circuit 1 5 k m§me de transformer le signal sinusoidal 
de la tension secteur. tel que represente schematique- 
ment dans ia figure 2 en un signal sensiblement carre ou io 
cheque saut de tension con^espond au passage, 
approximativement k zero, de ia tension secteur. Ce 
signal sensiblement carre est adapte pour constituer une 
commande logique 0 ou 1 susceptible d*§tre interpretee 
par le microprocesseur 11. 

Dans ce but. la borne 4 du secteur S alimente un 
pont diviseur R1/R2. la base d'un transistor NPN 23 
lequel conduit lorsque la tension secteur est positive et, 
au contraire, se bloque lorsque cette tension secteur est 
negative. Par consequent, des I'instant que cette tension 20 
secteur devient positive, ce transistor NPN 23 vient relier 
la broche 24 du microprocesseur 1 1 ^ la masse corres- 
pondant k une commande logique a I'etat zero. Contrai- 
rement. en cas de tension negative, le transistor NPN 23 
est bloque de sorte que la broche 24 du microprocesseur 25 
11 est reliee k Palimentation basse tension 19 corres- 
pondant k une commande logique d'etat 1 . 

Les moyens de detection 10 du passage k zero du 
courant traversant le bobinage principal B1 comportent, 
quant k eux. un optocoupleur 25 comprenant une diode so 
led 26 qui. lorsqu'elle conduit et. done, lorsqu*elle est tra- 
versee par un courant, entrarne la polarisation de la base 
d'un phototransistor NPN 27 afin de le rendre conduc- 
teur, A ce moment 1^. une broche 28 du microprocesseur 
1 1 , etant reliee k la masse, detecte un etat de commande 3S 
logique 0. Dans le cas contraire, c'est-a-dire lorsque la 
diode led 26 est bloquee. done lorsque le courant est en 
sens inverse, le phototransistor NPN 27 est bloqu6 k son 
tour de sorte que la broche 28 est alors relive k Talimen- 
tation basse tension 19 entrainant une commande logi- 
que k retat 1. L'on comprendra. aisement, qu'au lieu 
d'utiliser un phototransistor 27 NPN Ton peut faire appel 
k un phototransistor PNP en inversant. par exemple, le 
montage de la diode led 26 dans le circuit. 

Get optocoupleur 25 est monte en parall6le, k un 45 
shunt de courant k diode 29 sur le raccordement electri- 
que 30 reliant le bobinage principal Bl k la borne 7 du 
secteur S. 

Ainsi. au travers de cet optocoupleur 25 il est trans- 
mis au microprocesseur 1 1 un signal sensiblement carre so 
(voir figures 4 et 5) dont chaque transition, assimilable 
au passage d'une commande logique de r§tat 0 k I'etat 
1 ou inversement, correspond au passage sensiblement 
a zero du courant traversant le bobinage principal Bl . 

Par consequent et grSce k I'horioge 1 2. le micropro- ss 
cesseur 1 1 peut. k chaque demi-alternance, mesurer le 
temps de retard entre la tension du secteur S et ce cou- 
rant traversant le bobinage principal Bl et le comparer 
k un temps correspondant k une vaieur seuil introduite 



au niveau de la memoire 1 3. A ce propos, il faut observer 
que pendant les phases transitoires correspondant au 
demarrage du moteur 2 il se produit des fluctuations au 
niveau de ce dephasage entre la tension secteur et le 
courant traversant le bobinage principal Bl. Aussi. de 
maniere k eviter que le dispositif ne provoque des arr§ts 
intempestifs du moteur 2, il est pr6vu que les moyens 8 
de mesure du temps de retard n'interviennent pas pen- 
dant ces periodes transitoires de demarrage. Plus exac- 
tement les mesures ne sont effectuees ou encore ne 
sont interpretees par le microprocesseur 1 1 qu'apr^s 
ecoulement d'un temps donne assimilable k cette phase 
de demarrage du moteur 2, temps correspondant pref e- 
rentiellement a un nombre d'alternances de la tension 
secteur compris entre 50 et 100 environ. 

Une fois cette periode transitoire ^coulee, les 
moyens de mesure 8 jouent pleinement leur rdle de sorte 
que, en cas de mesure d'un temps de retard, inf^rieur k 
la vaieur seuil. le dispositif 1 commande I'arrdt de fonc- 
tionnement du moteur 2 par I'intermediaire des moyens 
14 comportant principalement un triac 32. Preferentiel- 
lement, ce triac 32. monte sur le raccordement electrique 
30 reliant le bobinage principal Bl k la borne 7 du secteur 
S. est aliments lorsque la commande logique issue du 
microprocesseur 11 est ^ I'etat zero. Ce montage est 
pr^f^re dans la mesure ou it conduit a une consomma- 
tion d'energie electrique moindre. Aussi. un montage 
inverse serait envisageable. 

Pour en revenir k la situation correspondant k la 
figure 1 du dessin d-joint. lorsque le microprocesseur 1 1 
detecte un temps de retard inferieur k la vaieur seuil en 
memoire 13.il emet. au travers de sa broche 33 un ordre 
logique k I'etat 1. Plus precisement, il vient alimenter la 
base d'un transistor NPN 34 reliant k la masse la base 
d'un Uansistor PNP 35. Celui-d est alors bloque n'ali- 
mentant plus le triac 32 lequel coupe la liaison electrique 
30 raccordant le bobinage principal Bl au secteur S. 

Tel que precise plus haut. seion le sens de rotation 
communique au moteur 2. Tun ou Tautre des bobinages 
Bl . B2 devient principal. Aussi, pour que le dispositif de 
commande d'arr§t 1 puisse intervenir. quel que soit le 
sens de rotation communique au moteur 2, il lui faut dis- 
poser de deux optocoupleurs 25 montes en serie sur 
chacun des raccordements electriques reliant les bobi- 
nages 81 . B2 au secteur S au travers d'un relals RT de 
commande de changement de sens. Toutefois. selon un 
mode de realisation preferentiel. le dispositif de com- 
mande d'anrdt 1 comporte un relais RT 36 a m§me de 
commander deux contacts 37. 38 venant raccorder.. 
selon le cas. le bobinage B1 ou le bobinage B2 au sec- 
teur S par I'intermediaire du raccordement electrique 30 
comportant I'optocoupleur 25. Simultanement. l autre 
bobinage. respectivement 82. Bl est commute, au tra- 
vers de ces contacts 37. 38 en tant que bobinage auxi- 
liaire* 

La commande du relais RT 36 est assuree par I'inter- 
mediaire d'un ordre logique transmis par le microproces- 
seur 11 receptionnant. lui-m§me. une commande 
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logique transmise par rinterniediaire de boutons pous- 3. 
soirs M et D monostables normalement ouverts 39. 40. 

Ainsi. au cas oii. tors de la commande precedente. 
le microprocesseur 1 1 a re^u un ordre logique a I'etat 1 
en provenance du bouton poussoir M 39 et quit pergoit, s 
^ present, un cnjre logique k Tetat 1 provenant du bouton 
poussoir D 40, il transmet un ordre logique k Petat 1 en 
direction d'un transistor NPN 41 dont la base est alors 
polarisee. Ce transistor NPN 41 etant. dans ces condi- 
tions, conducteur. il vient raccorder le relais RT 36 k la io 
masse. lequel relais etant. par ailleurs. raccorde au com- 4, 
mun 4 du secteur de sorte qu il est alimente provoquant 
le basculement des contacts 37. 38 et le changement de 
sens de la rotation du moteur 2. 

En definitive et tei que preds6 plus haut dans lades- is 
cription. selon Unvention en tenant compte de la relation 
de proportionnalit6 qui lie. d'une part, le temps de retard 
entre la tension du secteur et le courant traversant le 
bobinage principal et. d'autre part, la charge du moteur. 
relation qui. plus est, est independante des caracteristi- 20 
ques du moteur et, notamment. de sa temperature ou 
encore de la capacite du condensateur de dephasage. 
il a ete possible d'obtenir un dispositif de commande 5. 
d'arret conduisant k un temps de reponse quasi instan- 
tane et a une precision non encore egalee. En fait, c'est 25 
pr6cis6ment gr§ce k ces caracteristiques toutes particu- 
H^res que ce dispositif de commande d*arr§t 1 est en 
mesure d'intervenir en tant que commande de fin de 
course haute et basse, par exempie. d'un volet roulant 
motorist. Ceci n a pu §tre envisage, jusqu'aiors. que 30 
sous certaines contraintes et. surtout. en acceptant un 
risque evident de rupture du tablier du volet roulant dO, 
pr6cisement. au retard de la commande d arr§t procure 
par les dispositifs anterieurement connus. 

35 6. 

Revendications 

1 . Dispositif de commande d*arr§t du fonctionnement 
d*un moteur (2) asynchrone monophase k conden- 
sateur (3) en cas de detection d'une surcharge de 40 
ce moteur (2) par rapport a une valeur seuil. carac- 7. 
terise par le fait qu'il comporte, d'une part, des 
moyens de mesure (8) du dephasage done du temps 
de retard entre la tension d'alimentation de ce 
moteur (2) et le courant traversant le bobinage prin- 45 
cipal 81 et. d'autre part, des moyens de commande 
d*an*St (14) ^ meme de couper ralimentation du 
moteur (2) en cas de mesure d'un temps de retard 
inferieur k une valeur seuil en m^moire (13). 

so 

2. Dispositif de commande d'arr§t selon la revendica- 
tion 1. caracteris6 par le fait que les moyens de 8. 
mesure (8) comportent des moyens de detection (9) 
du passage, sensiblement a zero, de la tension d'ali- 
mentation du moteur (2), ainsi que des moyens de ss 
detection (1 0) du passage, sensiblement a zero, du 
courant traversant le bobinage principal B1. 



Di^xjsitif de commande d'arr§t selon Tune quelcon- 
que des revendications 1 et 2. caracterise par le fait 
quil comporte un microprocesseur (11), auquel est 
assodd une horloge (12). et qui est d m§me de 
nrtesurer le terras de retard en vue de le comparer 
k urie valeur seuil connue au niveau tfune memdre 
(13) pour commander, le cas ^eant TarrSt du 
moteur (2) par rintermediaire desdits moyens de 
commande d'arr^t (14), 

Dispositif de commande d'arr§t selon les revendica- 
tions 2 et 3. caracterise par te fait que les moyens 
de detection (9) consistent en un circuit (15)^ m§me 
de transformer le signal sinusoidal de la tension 
tfalimentation du moteur (2) en un signal sensible- 
ment carre ou chaque saut de tension correspond 
au passage, approximativement k z6ro. de la ten- 
son secteur, ce signal sensiblement carre consti- 
tuant une commande logique du type 0 ou 1 
susceptible d*§tre interprets par le microproces- 
seur (11). 

Dispositif de commande d'arret selon les revendica- 
tions 2 et 3. caracterise par le fait que les moyens 
de detection (10) du passage a zero du courant tra- 
versant le bobinage principal B1 comportent au 
moins un optocoupleur (25) k mdme de transmettre 
au microprodesseur (11) un signal sensiblement 
carre dont chaque transition, assimilable au pas- 
sage d'une commande logique de Tetat 0 k r^tat 1 
ou inversement. correspond au passage sensible- 
ment k z6ro du courant traversant le bobinage prin- 
Qpai 81. 

Dispositif de commande d'andt selon la revendica- 
tion 5. caracterise par le fait que ['optocoupleur (25) 
est monte par rintermediaire d'un shunt de courant 
k diodes (29) sur un raccordement 6lectrique (30) 
reliant le bobinage principal B1 au secteur S. 

Dispositif de commande d'arr§t selon les revendica- 
tions 5 et 6. caracterise par le fait qu'il comporte un 
relais RT (36) a mSmede commander deux contacts 
(37. 38) venant raccorder, selon le cas. le bobinage 
81 ou le bobinage B2 au secteur S par rinterme- 
diaire du raccordement 6lectrique (30) comportent 
roptocoupleur (25), simultanement, rautre bobinage 
respectivement B2. B1 6tant commute au traversde 
ces contacts (37, 38) en tant que bobinage auxi- 
liaire. 

Dispositif de commande d'arr§t selon la revendica- 
tion 7, caracterise par le fait que la commande du 
relais RT (36) est assuree par rintermediaire d'un 
ordre logique transmis par le microprocesseur (11) 
sous impulsion d'une commande logique issue de 
boutons poussoirs M et D monostables normale- 
ment ouverts (39. 40). 
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9. Dispositif de commande d'airSt selon les revendica- 
tions 1 et 6. caract6ris6 par le fait que les moyens 
de commande d'arr§t (14) component un triac (32) 
mont^ sur le raccordement ^lectrique (30) reliant le 
bobinage principal B1 au secteur S. Talimentation 5 
de ce triac (32) 6tant intenompue sous I'impulsion 
d'une commande logique issue du microprocesseur 
(11) en cas de mesure d'un temps de d^hasage 
inf erieur ^ une valeur seuO. 



1 0. Application du dispositif de commande d'arr§t selon 
I'une quelconque des revendications 1^9. pour la 
commande de fin de course haute et basse du 
tablier d'un volet roulant comportant un moteur 
asynchrone monophase k condensateur. 
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